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ABSTRAK 
 
 
Tugas akhir ini dilatar belakangi oleh penelitian sebelumnya yang hanya membahas mengenai 
kanonik terkontrol dan hanya mencari fungsi kendali, sementara pada tugas akhir ini membahas 
model yang berbeda yaitu bentuk kanonik teramati dengan menentukan fungsi kendali dan 
kestabilannya. Berdasarkan persamaan dinamik kanonik teramati yang diberikan akan dicari fungsi 
kendalinya dan di analisa kestabilannya. Diberikan persamaan fungsi dinamik dan fungsi tujuan 
sehingga dapat dibentuk fungsi kendali. Berdasarkan fungsi kendali diperoleh persamaan 
Hamilton, state, costate, stasioner dan persamaan Riccati. Selanjutnya dicari solusi dari persamaan 
Riccati tersebut sehingga dapat dibentuk fungsi kendali dari solusi persamaan Riccati. Selanjutnya 
akan di analisa kestabilannya dengan mencari matriks S pada fungsi tujuan. Dari contoh yang telah 
diberikan diperoleh bahwa sistem yang dihasilkan stabil. 
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ABSTRACT 
 
 
This final project is in the background of previous research which only deals with controlled 
canonics and seeks only control functions, while in this final project discusses different models of 
canonical forms observed by determining their control functions and stability. Based on the 
observed canonical dynamic equations given will be sought control function and in the stability 
analysis. Given the dynamic function equation and purpose function so that control function can 
be established. Based on the control function obtained by Hamilton equations, state, costate, 
stationary and Riccati equations. Furthermore, the solution of Riccati equation is established so 
that the control function of Riccati equation solution can be formed. Next will be in stability 
analysis by finding the matrix S on the purpose function. From the given example it is found that 
the resulting system is stable. 
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